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Beschreibung

[0001] Die Erfindung bctrifft cin Trainingsgerat zur mcdi-

zinischen Thcrapic und Rehabilitation dcr Arm- und Bcin-

extremitaten von Patienten mit den im Oberbegriff des An- 5

spruches 1 genannten gattungsbildcndcn Mcrkmalcn.

[0002] Derartige Trainingsgerate sind aus dem Stand der

Technik bekannt, beispielsweise aus der Schrift

DE 198 28 025 Al des Anmelders, wobei die iiblicherweise

vorhandenen Arm- und EuBhebel dazu dienen, vom Patien- 10

ten unter Uberwindung eines gewissen Widerstandes beta-

tigt zu werden. Die Arm- und FuBhebel sind hierbei mitein-

ander gekoppelt, so dass durch eine entsprechende Arm-
oder Handbetatigung des Patienten eine passive Betatigung

der zugehorigen Beinextremitat herbeigefuhrt werden kann. 15

[0003] Ein derartiges Trainingsgerat stellt prinzipiell eine

gute Hilfe bei der Starkung der Muskulatur oder zum Trai-

nieren des sensor-motorischen Systems von Patienten dar.

Allerdings haL sich in der Praxis gezeigt, dass es wiinschens-

wert ist, zum einen die Bewegungs- und Kraftablaufe beim 20

Training einzelner Muskelpartien des Patienten besser zu

iiberwachen, und zum anderen ausgehend von der Auf-

nahme eines derartigen Istzustandes, durch gezielte Einwir-

kung auf bestimmte Muskelpartien eine schnellere Musku-
laturstarkung beim Patienten herbeizufuhren. 25

[0004] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es daher,

ein Trainingsgerat nach dem Oberbegriff des Anspruches 1

dahingehend weiterzubilden, dass ausgehend von der Auf-

nahme eines Istzustandes die mit den korrespondierenden

Auflageflachen verbundenen Extremitaten des Patienten 30

durch vielfaltig verschiedene Bewegungsansprachen noch

gezielter als bisher trainiert werden konnen.

[0005] Dieser Aufgabe wird zusammen mit den gattungs-

bildenden Merkmalen des Anspruches 1 durch die im kenn-

zeichnenden Teil angegebene technische Lehre gelost. 35

[0006] Entsprechend dieser technischen Lehre ist vorgese-

hen, dass FuB- und/oder Handauflageplatte sowie die zuge-

horigen Finger- und Zehenauflagen durch einzelne Motor-

antriebe und zugehorige Sensor-Messwertaufnehmer indivi-

duell mittels einer zentralen Rechnereinheit im Bezug auf 40

ihre Bewegungsfreiheitsgrade ansteuerbar sind.

[0007] Durch diese erfindungsgemaBe Gestaitung lassen

sich in bisher nicht bekanntem AusmaB einzelne Korperbe-

reiche, Sehnen- und Muskelgruppen des Patienten beein-

flussen, wobei durch die zentrale Rechnereinheit auch spe- 45

zielle Muskelgruppen durch Aufbau eines Widerstandsmo-

mentes mit Hilfe der angeschlossenen Motorantriebe trai-

nierbar sind. Selbstverstandlich sind mit einem derartigen

erfindungsgemaBen Trainingsgerat auch Schulungen der

Bewegungskoordination bei komplexeren Bewegungsab- 50

laufen moglich.

[0008] Zusatzliche vorteilhafte Ausgestaltungen des Ge-

genstandes der Erfindung ergeben sich in Zusammenschau
mit der technischen Lehre des Anspruches 1 aus den Merk-
malen der Unteranspriiche. 55

[0009] Es hat sich insbesondere als vorteilhaft erwiesen,

an einem Trainingsgerat zwei FuB- und zwei Handauflage-

platten zum gleichzeitigen Training aller Extremitaten des

Patienten anzuordnen, wobei sich diese an einem Haltege-

stell befinden, weiches wiederum in alien drei Freiheitsgra- 60

den durch Einzelmotorantriebe den KorpermaBen der zu be-

handelnden Patienten anpassbar ist. Die Stellung der fur je-

den Patienten optimalen Stellung des Haltegestells lasst sich

hierbei problemlos mittels der zentralen Rechnereinheit

speichern, so dass bei Bedarf beispielsweise durch Eingabe 65

des Patientennamens, das Haltegestell automatisch in die

entsprechende, vorher gefundene optimale Position durch

die Einzelmotorantriebe verfahren werden kann.
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[0010] In diesem Zusammenhang ist es selbstverstandlich

zwcckmaBig, das Haltegestell mit einer motorisch zu die-

sem vcrfahrbarcn Sitz- und Liege flache auszustattcn. Die

Sitz- und Licgcflachc solltc hierbei sowohl motorisch drch-

bar als auch in Hohe und Neigung verstellbar sein.

[0011] Die zentrale Rechnereinheit crmoglicht es dariibcr

hinaus, die individuell gesteuerten Bewegungen von FuB-

und/oder Handauflageplatte sowie Zehen- und Fingeraufla-

geflachen, miteinander zu koppeln. Dies geschieht nicht,

wie bisher aus dem Stand der Technik bekannt, auf rein me-

chanische Art und Weise, sondern wird durch die uberein-

stimmende Ansteuerung, beispielsweise der Hand- und FuB-

auflageplatte fiir die rechte Hand und den rechten FuB, ver-

wirklicht, wobei selbstverstandlich bestimmte Uberset-

zungsverhaltnisse bei Bewegungsablaufen und bei der Fest-

legung eines Widerstandsmomentes, bemcksichtigt werden

konnen.

[0012] Im Folgenden wird ein Ausfuhrungsbeispiel der

Erfindung anhand der beigefugten Zeichnungen naher erlau-

tert. Es zeigt:

[0013] Fig. 1 eine schematische Seitenansicht des erfin-

dungsgemaBen Trainingsgerates,

[0014] Fig. 2 eine Seitenansicht des Trainingsgerates in

Richtung des Pfeiles D aus Fig. 1,

[0015] Fig. 3 eine Draufsicht auf das erfindungsgemaBe

Trainingsgerat entsprechend Pfeil F aus Fig. 1

,

[0016] Fig. 4 eine Teilschnittdarstellung des Sitzbereiches

aus der Draufsicht der Fig. 3,

[0017] Fig. 5 eine Seitenansicht des Sitzgestelles aus Fig.

4,

[0018] Fig. 6 eine detaillierte Ansicht einer der Hand-
bzw. FuBauflageflachen von der Seite und

[0019] Fig. 7 eine Vorderansicht der Hand- bzw. FuBaufla-

geflache aus Fig. 6.

[0020] Das in den einzelnen Figuren dargestellte Trai-

ningsgerat weist entsprechend einer vorteilhaften Gestai-

tung zwei Handauflageflachen fur die rechte und linke Hand
des Patienten sowie zwei FuBauflageflachen fiir den rechten

und linken FuB auf. Um im Rahmen der Figurenbeschrei-

bung das Wiedererkennen einzelner Baugruppen sowie die

Darstellung wiederkehrender Bauteile zu erleichtern, wer-

den im Folgenden die Bauteile fiir die unteren Extremitaten

des Patienten, d. h. alle mit den FuBauflageflachen in Ver-

bindung stehenden sich wiederholenden Bauteile, mit einem

"A" hinter ihrer Zahlenbezeichnung versehen. Dariiber hin-

aus ist Festgelegt, dass alle sowohl an den rechten als auch

linken FuB- und Handauflageplatten vorhandenen uberein-

stimmenden Bauteile bei der Ausfiihrung fiir die linken Ex-

tremitaten mit der Ziffer 5 vor der eigentlichen Bezugsziffer

versehen werden. Durch diese Festlegung lassen sich in den

einzelnen Bezeichnungen iibereinstimmende Bauteile, die

jedoch an verschiedenen Punkten des Trainingsgerates an-

gebaut sind, leichter identifizieren und ihr Einbauort lasst

sich einfacher finden.

[0021] Die Darstellung der Fig. 1 lasst erkennen, dass we-

sentliche Bauelemente des erfindungsgemaBen Trainingsge-

rates das in der Seitenansicht der Fig. 1 iibereinander ange-

ordnete Handauflagebauteil 2 und das FuBauflagebauteil

2A. Beide Bauteile sind von ihrem Aufbau her prinzipiell

identisch und an jeweils einer Konsole 1 bzw. 1 A befestigt.

Handauflagebauteil 2 und FuBauflagebauteil 2A besitzen

eine kreislormige Grundplatte 34 mit in diesem Ausfuh-

rungsbeispiel kreisformiger Gestaitung, und sind einem

Drehpunkt 35 bzw. 35A an der Konsole 1 bzw. 1A festge-

legt. Die Drehung der Grundplatte 34 erfolgt im Drehpunkt

38 mittels eines Motorantriebes 11 bzw. eines Motorantrie-

bes 11A am FuBauflagebauteil. Der Motorantrieb ist in die-

sem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel als Riemen oder
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Zahnriemenantrieb gestaltet. Es sind jedoch auch andere

Antricbsvariantcn dcnkbar.

[0022] Die Konsolcn 1 bzw. 1 A sind hohcnvcrstcllbar an

cincr gemcinsamen Aufhangung 6 festgelegt. Die Hohcn-

verstellung der Konsolen 1, 1A, erfolgt mittels einer Spin- 5

dclvcrstcllung 9 bzw. 9A, wobci die Spindcl durch jewcils

einen Motorantrieb 4 bzw. 4A bewegt wird. Die Aufhan-

gung 6 besitzt im Verstellbereich der Konsolen 1, 1 A eine

im Wesentlichen U-formige Gestalt, wobei der innere

Schenkelbereich als Lagerung der Konsolen 1 bzw. 1A 10

dient. In der Mitte der Aufhangung 6 beflndet sich ein ge-

schlossener, kastenformiger Bereich, welcher mit einem

Drehlager 10 ausgestattet ist. Mittels des Drehlagers 10 ist

die Aufhangung 6 wiederum an einem zentralen Ausleger 5

drehbar festgelegt. Die Drehung der gesamten Aufhangung 15

6 mit Konsolen 1, 1A, FuBauflagebauteil2A und Handaufla-

gebauteil 2 erfolgt mittels eines ebenfalls als Riementrieb

gestalteten Motorantriebes 7. Die Hohenverstellung des

Handauflagebauteiles 2 und des FuBauflagebauteiles 2A
dient im wesentlichen zur Anpassung dieser beiden HaupL- 20

bauteile zueinander.

[0023] Dariiber hinaus ist zur generellen Abstandseinstel-

lung des gesamten Auslegers 5 einen weiteren, ebenfalls als

Spindelantrieb gestalteten Motorantrieb 3 einstellbar. Der
Motorantrieb 3 befindet sich angeflanscht an ein Hauptge- 25

stell 35, welches aus einem vertikalen Gestellt 36 und einer

horizontalen Bodenplatte 37 besteht. Das vertikale Gestell

36 ist gegeniiber der Bodenplatte 37 translatorisch verfahr-

bar und wird durch einen Motorantrieb 8 bewegt. Dieser

Antrieb ist als Zahnstangen-Zahnradantrieb gestaltet und er- 30

laubt ein Verfahren des gesamten vertikalen Gestells 36.

Aus den Fig, 2 und 3 ist ersichtlich, dass die bislang be-

schriebenen Bauelemente des Trainingsgerates jeweils fur

die rechte Bein- und Armextremitat eines Patienten vorgese-

hen sind. Fur die linken Extremitaten sind identische, im Be- 35

zug auf die Hand- und FuBauflagebauteile 2 und 2A spiegel-

bildlich angeordnete Handauflagebauteile 52 und 52A vor-

gesehen. Samtliche oben besprochenen Anbauten zur Ein-

stellung des Hand- und FuBauflagebauteils 2 und 2A ent-

sprechen in ihrem Aufbau demjenigen der Hand- und FuB- 40

auflage bauteile 52 und 52A. Es wird deshalb an dieser S telle

darauf verzichtet, im Einzelnen die Anordnung des Bauteil-

bereiches des Trainingsgerates fur die linken Extremitaten

im Einzelnen darzulegen. In den Fig. 2 und 3 sind wesentli-

che Elemente des Trainingsgerates unter Zuhilfenahme der 45

entsprechenden Bezugsziffern bezeichnet, wobei, wie oben

schon erwahnt, fur die Bauteile, welche die linken Extremi-

taten des Patienten betreffen, zur Verdeutlichung die Vor-

schaltziffer 5 gewahlt worden ist.

[0024] Aus der Fig, 3 wird dariiber hinaus deutlich, dass 50

das Trainingsgerat eine Aufnahme fur den Patienten auf-

weist, wobei die Aufnahme aus einer Sitz- und Liegeflache

12 und einer Sitzlehne 30 besteht. Der spezielle Aufbau der

Patientenaufnahme ist den Fig. 4 und 5 zu entnehmen.

[0025] Aus diesen Figuren ergibt sich, dass die Aufnahme 55

insgesamt translatorisch im Bezug auf die Hand- und FuB-

auflagebauteile 2, 2A bzw. 52 und 52A, einstellbar ist. Die

Einstellung erfolgt mittels eines als Zahnstangenantrieb 25

gestalteten Motorantriebes 25, wobei die Zahnstange 15

mittig in einer Fuhrungsschiene 16 angeordnet ist. 60

[0026] Dariiber hinaus besitzt die Patientenaufnahme

mehrere Motorantriebe zur individuellen Verstellung von
Sitz- und Liegeflache 12 und Sitzlehne 30. Zu erwahnen ist

hierbei zunachst ein Motorantrieb 14 fur die Hohenverstel-

lung der Sitz- und Liegeflache 12 und ein Motorantrieb 26 65

zur Drehung der Sitz- und Liegeflache 12.

[0027] Dariiber hinaus ist an der Patientenaufnahme zur

Neigungsverstellung der Sitzlehne 30 ein Motorantrieb 28
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angeordnet. Damit im Bedarfsfall auch schwerer behinderte

Pcrsoncn am Trainingsgerat bchandclt werden konnen, be-

sitzt dieses zur lcichtcrcn Handhabung der Pcrsoncn einen

hintcr der Sitzlehne 30 angcordnctcn Ausleger 29. Dieser

Ausleger 29 ist wiederum um seine zentrale, senkrechte

Ebcnc drehbar und besitzt einen als Spindelantrieb gestalte-

ten Motorantrieb 13 zur Hohenverstellung. Diese Ausgestal-

tung erlaubt in Verbindung mit den Einstellmoglichkeiten

der Sitz- und Liegeflache auch deren Wegfahren, so dass Pa-

tienten nur am Ausleger festgeschnallt behandelt werden

konnen. Durch die vielfaltigen Antriebe der Patientenauf-

nahme ist eine individuelle Anpassung an die speziellen

korperlichen Bedurfnisse eines zu behandelnden Patienten

sichergestellt.

[0028] In die bislang erwahnten Motorantriebe fur die

Sitzverstellung und fur die individuelle raumliche Anord-

nung der FuB- und Handauflageflachen 2, 2A, 52 und 52A
lassen sich Weg- oder Drehwinkelaufnehmer integrieren, so

dass jederzeit mittels einer zentralen Motoriiberwachung,

beispielsweise durch eine zentrale Rechnereinheit die au-

genblicklichen Positionen der einzelnen Antriebe bzw. der

durch die Antriebe bewegten Bauelemente nachpriifbar ist.

[0029] Dies bedeutet selbstverstandlich auch, dass die fur

eine Patientenbehandlung optimale Position der einzelnen

Bauelemente gespeichert werden kann, sodass durch die

Moglichkeit der motorischen Verstellung innerhalb kurze-

ster Zeit die individuelle optimale Position fur jeden Patien-

ten reproduzierbar ist.

[0030] Die Einstellung der verschiedenen bislang bespro-

chenen Bauelemente dient im Wesentlichen der Trainings-

vorbereitung fur einen Patienten und dessen Positionierung

zur Erzielung eines optimalen Trainingserfolges mittels des

erfindungsgemaBen Trainingsgerates.

[0031] In den Fig. 6 und 7 ist aus unterschiedlichen Per-

spektiven beispielhaft ein Handauflagebauteil 2 dargestellt.

An diesem Handauflagebauteil 2 befinden sich wiederum
verschiedene Antriebe, die dazu dienen, verschiedene Be-

wegungsmoglichkeiten der Hand- bzw. FuBextremitaten ei-

nes Patienten zu realisieren. Die Fig. 6 und 7 zeigen hierbei

zunachst als wesentliches Element die kreisformig gestaltete

Grundplatte 34. An dieser Grundplatte 34 ist eine Halte-

platte 31 translatorisch beweglich festgelegt. Die translatori-

sche Bewegung erfolgt mittels einer Gewindespindel 17, die

iiber einen Motorantrieb 20 bewegt wird. Die Gewindespin-

del 17 ist hierbei im Wesentlichen quer iiber den Kreis-

durchmesser der Grundplatte 34 iiber deren Mittelpunkt ver-

laufend angeordnet. Die Halteplatte 31 wiederum dient als

Aufhangungsmittel fur einen Ausleger 21, welcher iiber ei-

nen als Riementrieb gestalteten Motorantrieb 23 um seine

Mittelachse drehbar ist. Auf dem Ausleger 21 ist ein Schlit-

ten 22 verfahrbar angeordnet. Der Schlitten 22 wiederum
kann durch einen als Zahnstangenantrieb gestalteten Motor-

antrieb 19 auf dem Ausleger 21 translatorisch bewegt wer-

den. Der Schlitten 22 wiederum besitzt an seiner dem Boden
abgewandten Oberseite eine Handauflageplatte 18, welche

durch einen zwischengeschalteten Motorantrieb 40 in ihrer

Neigung zur Langsachse verstellt werden kann. Diese Hand-

auflageplatte 18 besteht aus einem Aufnahmebereich fiir den

Hand- bzw. FuBballen sowie aus einzeln beweglichen Fin-

gerauflageflachen 33.

[0032] Die Fingerauflageflachen 33 lassen sich in hier

nicht naher dargestellter Art und Weise an die Fingerlange

bzw. Fingerspreizung des zu behandelnden Patienten anpas-

sen. Jeder Fingerauflageflache 33 ist mit einem einzelnen

Sensor zur Messwertaufnahme ausgeriistet. Die Sensoren 24

konnen hierbei vorzugsweise zur Kraftmessung und/oder

Wegmessung vorgesehen sein.

[0033] Auf diese Weise lassen sich die Bewegungen ein-
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zelner Finger bzw. einzelner Zehen des Patienten aufneh-

mcn und cincr zcntralcn Rcchncrcinhcit zufuhrcn. Dariibcr

hinaus ist cs sclbstvcrstandlich wic obcn bcrcits crwahnt,

dcnkbar, die cinzclncn am Handauflagcbautcil 2 vorhandc-

nen Motorantriebe so auszugestalten, dass deren Stellung je- 5

derzeit durch die zentrale Rcchncrcinhcit crfasst und ausgc-

hend von deni gemessenen Istzustand eine individuelle Be-

wegungsveranderung durch die Motorantriebe moglich ist.

Auf diese Weise lassen sich durch die Rechnereinheit zen-

trale Bewegungsablaufe fiir die Ilande bzw. Rifle des Pa- 10

tienten realisieren. Hande und FiiBe sind hierbei in nicht na-

her dargestellter Art und Weise, beispielsweise durch Ban-

der an den Handauflageplatten 18, 518 und den FuBauflage-

platten 18A bzw. 518A festgelegt. Die Zwangsbewegung
der Hand- und FuBextremitaten bewirkt eine gezielte Bewe- 15

gung der Arm- und Beinmuskulatur des Patienten, so daB

hier ein gezieltes Aufbautraining moglich ist.

[0034] Dariiber hinaus erlaubt. das Trainingsgerat durch

die motorischen Antriebe den gezielten Aufbau von Wider-

standsinoinenten, so dass der Patient dazu angehallen wer- 20

den kann, beispielsweise eine Finger- oder Handbewegung
gegen einen programmierbaren und somit veranderbaren

Widerstand auszufiihren. Wesentlicher Vorteil hierbei ist die

individuelle Einstellbarkeit, Reproduzierbarkeit und Uber-

priifbarkeit der Bewegungsablaufe und Kraftverlaufe durch 25

dies zentrale Rechnerbaueinheit 39, welche als sogenannte

Blackbox in der Draufsichl: der Fig, 3 dargestellt ist.

[0035] Beim Aufbau des beschriebenen Trainingsgerates

ist es selbstverstandlich, dass entsprechend der unterschied-

lichen Ausbildung von Handen und FiiBen beim Menschen 30

naturlich die Zehenauflageflachen 33A des FuBauflagebau-

teiles 2A gegenuber den Fingerauflageflachen 33 in ihrer

GroBe und Form unterschiedlich gestaltet sind. Dariiber hin-

aus besitzt das erfindungsgemaBe Trainingsgerat jedoch den

Vorteil, fiir die Bewegung der FuB- und Handauflagebauteile 35

2 bzw. 2A und 52 bzw. 52A weitestgehend gleiche Bauteile

zu verwenden. Auf diese Weise lassen sich aufgrund der

groBeren Stiickzahl die erfindungsgemaBen Trainingsgerate

besonders kostengunstig herstellen.

40

Bezugszeichenliste

1 Konsole

1A Konsole

2 Handauflagebauteil 45

2A FuBauflagebauteil

3 Motorantrieb fiir Hohenverstellung Ausleger 5

4 Motorantrieb Hohenverstellung Konsole 1

4A Motorantrieb Hohenverstellung Konsole 1A,

5 Ausleger 50

6 Aufhangung fiir Konsole 1 und 1A
7 Motorantrieb fiir Drehung Aufhangung 6

8 Motorantrieb fiir Verfahren Haltegestell 33, 35A
9 Spindelverstellung

9A Spindelverstellung 55

10 Drehlager

11 Motorantrieb fur Drehbewegung Handauflagebauteil 2

11A Motorantrieb fiir Drehbewegung FuBauflagebauteil 2A
12 Sitz- und Liegeflache

13 Motorantrieb fiir Hohenverstellung Ausleger 29 60

14 Motorantrieb fiir Hohenverstellung Sitz- und Liegeflache

12

15 Zahnstange

16 Fiihrungsschiene

17 Gewindespindelverstellung fiir Halteplatte 31 65

18 Handauflageplatte rechts

19 Motorantrieb fiir Verstellung Schlitten 22

20 Motorantrieb fiir Verstellung Halteplatte 31

21 Ausleger

22 Schlittcn

23 Motorantrieb fiir Drehung Ausleger 21

24 Sensor

25 Motorantrieb fiir Langsverstellung Sitz- und Liegeflache

12

26 Motorantrieb fiir Drehung Sitz- und Liegeflache 12

28 Motorantrieb fiir Neigungsverstellung Sitzlehne 30

29 Ausleger

30 Sitzlehne

31 Halteplatte

33 Fingerauflageflache

33A Zehenauflageflache

34 Grundplatte

35 Hauptgestell

36 Vertikales Gestell

37 Horizontales Gestell

38 Drehpunkt

39 Rechnereinheit

40 Motorantrieb fur Drehbewegung Handauflageplatte 18

[0036] Kennziffer 5 bezeichnet Bauteile fiir linke Patien-

tenextremitaten

Patentanspriiche

1 . Trainingsgerat zur medizinischen Therapie und Re-

habilitation von Korpermuskelpartien, insbesondere

Arm- u. Beinextremitaten, von Patienten mit minde-

stens einer schwenkbaren Handauflageplatte (18) und

einer FuBauflageplatte (18A), wobei Hand- und/oder

FuBauflageplatte einzeln bewegliche Auflageflachen

(33, 33A) aufweisen, dadurch gekennzeichnet, dass

FuB- und/oder Handauflageplatte (18, 18A) sowie die

zugehorigen Finger- und Zehenauflageflachen (33,

33A) durch einzelne Motorantriebe (19, 20, 23) und

zugehorige Sensoren (32) zur Messwertaufnahme indi-

viduell mittels einer zentralen Rechnereinheit in Bezug
auf ihre Bewegungsfreiheitsgrade ansteuerbar sind.

2. Trainingsgerat nach Anspruch 1, dadurch gekenn-

zeichnet, dass FuB- und/oder Handauflageplatten (18,

18A) an einem Haltegestell (1, 5, 6, 35) angeordnet

sind, welches in alien drei Freiheitsgraden durch Fin-

zelmotorantriebe (3, 4, 7, 8, 11) den KorpermaBen der

zu behandelnden Patienten anpassbar ist.

3. Trainingsgerat nach Anspruch 2, dadurch gekenn-

zeichnet, dass das Haltegestell (1, 5, 6, 35) mit einer

motorisch zum Haltegestell verfahrbaren Sitz- und Lie-

geflache (12) gekoppelt ist.

4. Trainingsgerat nach Anspruch 3, dadurch gekenn-

zeichnet, dass die Sitz- und Liegeflache (12) motorisch

drehbar und motorisch in Hohe und Neigung verstell-

bar ist.

5. Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 4,

dadurch gekennzeichnet, dass die individuell gesteuer-

ten Bewegungen von FuB- und/oder Handauflageplatte

(18, 18A) miteinander iiber die zentrale Rechnereinheit

koppelbar sind.

6. Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 5,

dadurch gekennzeichnet, dass die individuell gesteuer-

ten Bewegungen von Finger- und Zehenauflageflachen

(33, 33A) miteinander iiber die zentrale Rechnereinheit

koppelbar sind.

7. Trainingsgerat nach Anspruch 3 oder 4, dadurch ge-

kennzeichnet, dass die Sitz- und Liegeflache (12) einen

Ausleger (29) zur leichteren Plazierung des zu behan-

delnden Patienten aufweist.

8. Trainingsgerat nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
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zeichnet, dass der Ausleger durch einen motorischen

Antricb in seiner Hdhc vcrstcllbar ist.

9. Trainingsgcrat nach cincrn dcr Anspruchc 1 bis 8,

dadurch gckcnnzcichnct, dass cs jewcils zwei Hand-

auflageplatten (18, 518) mit zugehorigen Fingeraufla- 5

geflachen (33, 533) und zwei FuBauflagcplattcn (18A,

518A) mit zugehorigen Zehenauflageflachen (33A,

533A) aufweist, wobei alle Flatten und Flachen durch

Einzelantriebe in rnehreren Freiheitsgraden verstellbar

sind. 10
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